PRV 



Per/ SE 03/ 0 1 2 9 1 



PATENT- OCH REGISTRERINCSVERKET 

Patentavdelningen 



Intyg 

Certificate 




Harmed zntygas att bifogade kopior Sverensstammer medde 
bandlingar som ur sprung ligen ingivits till Patent- och 
registreringsverket i nedaanaanda ansokan. 

Ibis is to certiiy that the annexed is a true copy of 
the documents as originally filed vith the Patent- and 
Registration Office in connection vitb tbe following 
patent application. 



(71) Sdkande ABB AB, VSsteris SB 

Applicant (s) 



(21) Patent ansokningsnummer 0202445-3 
Patent application number 



(86) Ingivningsdatum 
Date of filing 



2002-08-19 




Stockholm , 2003-09-09 



For Patent- ocb registreringsverket 
For tbe Patent- and Registration Office 



CD 

o 

o 



Sonia Andre 



Avgift 
Fee 



PRIORITY DOCUMENT 

SUBMTTTED OR TRANSMITTED IN 
COMPLIANCE WITH 
RULE 17.1(A) OR (B) 



PATENT- OCH 
REGISTRERINGSVERKET 

SWEDEN 



Postadress/Adress Teletbn/Phone 
. Box 5055 +46 8 782 25 00 

S-102 42 STOCKHOLM Vx 08-782 25 00 



Telex 
17978 

PATOREG S 



Telefax 

+46 8 666 02 86 
08-666 02 86 



Referens: SE 400 21 1 PS 
S6kande: ABB AB 



ANORDNING VID EN INDUSTRIROBOT 
BESKRIVNING 

TEKNISKT OMRADE 

Fdreiiggande uppfinning avser en robothandled f6r en industriro- 
bot. vilken robothandled Innefattar en vid ett handledshus lagrad 
handledsdel. har benamnd tilt. Tilten ar vrldbar relatlvt handleds- 
huset kring en vrldaxel och innefattar en drivenhet, vilken inne- 
fattar en motor med ett motorhus. Uppfinningen avser aven en 
industrlrobot samt en tilt fOr en robotliandled. 

TEKNiKENS STANDPUNKT 

En industrirobot §r uppbyggd av med varandra fSrbundna robot- 
delar. Tvd n^riiggande robotdelar kan vara fOrbundna med var- 
andra sa att de antingen 3r roterbara eller vridbara i f6rlidllande 
till varandra krIng en vridaxel eller ar llnjart fdrskjutbara I fOrhai- 
lande till varandra. En industrirobot innefattar ofta en tilt som bar 
ett verktygsfaste. Tilten ar fOrbunden med en arm tios roboten I 
en sd kallad robothandled. Verktygsfdstet utgdrs vanligtvis av en 
roterbar hSIiare pa vilken verktyg kan fastas. Industriroboten ar 
inrattad att fdrskjuta och vrida robotdelarna pa sd satt att verk- 
tygsfastet och ddrmed ett verktyg anslutet till verktygsfdstet fdr- 
fiyttas eniigt ett fSrutbestamt mdnster mellan olika arbetsstatio- 
ner. 

En robothandled och en tilt av ovan angiven typ ar beskriven ex- 
empelvis i patentet SE 508 817. Denna tilt innefattar en motor, 
sdsom en elmotor; inrattad att drive verktygsfastets roterande 
rdrelse sa att verktyget kan roteras mellan olika positioner. Tiiten 
ar vridbart fOrbunden med ett handledshus i en robothandled via 
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en sd kaliad gaffel. Gaffein innefattar en kropp utformad som en 
hylsa i vilken tilten Sr inskjuten. Vidare innefattar gaffein tvd 
fISnsar som utskjuter frdn motsatta sidor om kroppen och som dr 
inrdttade att vridbart fdsta gaffein till handledshuset. Handleds- 

5 huset innefattar tvd fran handledshusets ena 3nde utskjutande 
skdnkiar, varvid tilten ar inrattad mellan skeinklarna pd sa sStt att 
gaffelns tvd fidnsar 3r vridbart lagrade i varsin av skdnklarna. 
Med hjaip av en i robotarmen alter handledshuset beldgen motor 
kan gaffein och dSrmed tilten inkluslve dess motor och verktygs- 

10 fSste vrldas relatlvt handledshuset kring en vridaxel mellan olika 
positioner. 

Ett problem med denna kSnda konstruktion 3r att n3r roboten 
skall dlmensioneras fdr mycket hdga hanteringsvikter, s^som ex- 

15 empelvis fdr hanteringsvikter 6ver 100 kg, kan tilten och robot- 
handleden bit mycket store och tunga. Ffir att hantera 3& tunga 
hanteringsvikter som vikter aver 100 kg mSste motorn I tilten g6- 
ras kraftfull, vilket aven InnebSr att motorn bllr stor och tung. 
Ddrmed mSste dven gaffein och robothandleden goras stora. Det 

20 fmns dd en risk att tilten och robothandleden tillsammans blir sd 
stora att det kan uppstd svdrigheter med att sticka in tilten ge- 
nom trdnga dppningar. Exempelvis kan svSrigheter uppstS fdr ro- 
botar dimensionerade fdr mycket h6ga hanteringsvikter att kom- 
ma St utrymmen exempelvis Innanfdr bilfOnster vid svetsning av 

25 bilkarosser. 

Med uttrycket hanteringsvikt avses i denna beskrivning och de 
efterfoljande patentkraven den vikt som uppbSrs av tilten. Den 
maximala hanteringsvlkten utgdr sdledes den maximala vikt tilten 
30 ar dimensionerad att kunna uppbSra. 

I patentet SE 465 611 beskrivs en robothandled och en tilt som 
ar utformade fOr att Sstadkomma en minskning av robothandle- 
dens och tiltens storlek. Denna tilt innefattar en motor inrgttad 
35 InutI ett hdlje, vilken motor ar inrattad att vrida ett verktygsfaste. 
Motorn ar fdrsedd med tvd utskjutande fiansar som ar avsedda 
att vridbart fOrbindas med varsin av tvd utskjutande skanklar hos 
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ett handledshus. Qaffein utgdrs hdr av de bdda fldnsarna och ett 
meilanllggande element inrattat att sammanbinda flSnsarna med 
varandra. Det mellanliggande elementet utgdr §ven frontfen av 
motorns holje. Genom att fl§nsarna fasts direkt till motorns hdlje 
5 kan gaffelns storiek minskas j§mf6rt med konstruktloner av den 
typ som visas I SE 508 817, varigenom Sven tiltens och robot- 
handledens storiek kan minskas. Aven fOr denna utformning av 
robothandleden kan tllten och robothandleden bli fdr stora ndr de 
dimensioneras fdr hOga hanterlngsvikter. 

10 

SAMMANFATTNING AV UPPFINNINGEN 

Andamdiet med den fareliggande uppfinnlngen ar att anvlsa en 
robothandled som mdjiiggdr en minskad storiek och en minskad 
15 . vikt hos robothandleden i fdrhdilande till en motsvarande robot- 
handled eniigt den tidigare kSnda tekniken vid dimensionering fdr 
en visa bantering svikt. 

Enllgt uppfinningen uppnds detta dndamal med hjSIp av en an- 

20 ordning som uppvlsar de i kravet 1 angivna sardragen. Genom att 
fdrbinda motorhusets manteldel direkt till handledshuset behovs 
varken en gaffel eller nSgra fiSnsar fdr att fSsta tllten till hand- 
ledshuset. DSrmed blir det mdjiigt att minska robothandiedens 
storiek, varvid Sven robothandiedens vikt minskar, jSmfort med 

25 en motsvarande robothandled eniigt den tidigare kdnda tekniken 
vid dimensionering for en viss hanteringsvikt. Vidare blir det mdj- 
iigt att minska kostnaden fdr tlilverknlngen av robothandleden 
eftersom gaffein uteiamnas frdn robothandleden. Med uteldm- 
nandet av gaffein fdrsvinner dven ett tlllverkningsmoment, vllket 

30 gdr det mdjiigt att fdrkorta tillverkningstiden och minska tillverk- 
ningskostnaderna ytterligare. Eniigt uppfinningen kommer motor- 
huset att fungera bide som medel fdr att vrldbart fdrbinda tllten 
till robotarmen, det vlll saga uppvisa en funktlon motsvarande 
den hos tidigare nSmnda gaffel, och att skydda motorn mot yttre 

35 pdverkan. Vidare mdjiiggdrs en fdrbittrad vSrmetransport fr§n 
tllten genom att vSrme effektlvt transporteras frdn manteldelen till 
handledshuset och vidare till en anslutande robotarm. varvid 
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vdrme frdn tiitens motor dven avges via handledshuset och ro- 
botarmen. Darmed dr motorn anvdndbar med en hOgre effekt 
utan att motorn overhettas. 

5 Med motorhusets manteldel avses i denna beskrivning och de 
efterfdijande patentkriaven en del av den yttre vfiggen hos motor- 
huset. 

Enligt en f&redragen utfdringsform av uppfinningen innefattar 
10 manteldelens insida en ansats, varvid statorn aniigger mot an- 
satsen fdr att fdrhindra fdrskjutning av statorn i en axlell riktning 
relativt motorhuset. D3rmed hSIls statorn pd plats inuti motorhu- 
set pi ett enkeit och funktlonellt sdtt. 

15 Enligt ytterligare en fdredragen utfdringsform av uppfinningen in- 
nefattar motorhuset en dppning inrSttad att medge infdrande av 
statorn I motorhuset, varvid motorhuset innefattar ett fdrslut- 
nlngsorgan inrattat att fSrsluta Sppningen. Darmed blir det mdjiigt 
att tillverka tilten pd ett enkeit satt dd motorhuset har en dppning 

20 genom vilken statorn dr infdrbar i motorhuset. Denna konstruk- 
tion gdr det Sven mdjilgt att enkeit komma dt de inuti motorhuset 
anordnade motordelarna fdr reparation och/eller utbyte av dessa. 

Enligt ytterligare en fOredragen utfSrIngsform av uppfinningen In- 
25 nefattar fdrsiutningsorganet ett frSmre parti inrattat att mottagas 
innanfdr manteldelen. Detta gor det mdjiigt att enkeit fasta fdr- 
siutningsorganet vid motorhusets dppning genom inskjutning av 
namnda frdmre parti in i manteldelen. 

30 Enligt ytterligare en fdredragen utfdringsform av uppfinningen ar 
statorn inspand meilan fdrslutningsorganets framre parti och 
manteldelens ansats. Nar fdrstutningsorganet anbringas fdr dpp- 
ningen trycks fdrslutningsorganets framre parti mot statorn, var- 
vid statorn aven trycks mot ansatsen. Statorn blir saledes in- 

35 spand meilan det framre partiet hos fdrslutningsorganet och an- 
satsen. Darmed hails statorn p& plats inuti motorhuset pd ett 
mycket enkeit och kostnadseffektivt satt. 
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Enllgt ytterligare en fOredragen utf6ringsform av uppflnningen Sr 
manteidelen p& sin utsida fSrsedd med Stminstone ett fastorgan, 
varvid fSstorganet ar vridfast f5rbundet med ett motsvarande 

5 fastorgan hos handledshuset, varvid manteldelens fastorgan in- 
nefattar en urtagning ocli iiandledshusets fastorgan Innefattar en 
I namnda urtagning mottagen axeltapp. eller vice versa. Harige- 
nom erhdiles en sSker fdrbindelse mellan de bdda fastorganen. 
Vidare &r en axeltapp en effelctiv Iconstruktion f5r att till tilten 

10 Overfttra en vridrdrelse alstrad av exempelvis en I handledshuset 
eller robotarmen beiagen motor. 

Enllgt ytterligare en fdredragen utf5ringsform av uppflnningen 
anligger ett fastorgan hos manteidelen och motsvarande fastor- 

15 gan hos handledshuset mot varandra via inb6rdes anliggnings- 
ytor, varvid dessa aniiggnlngsytor ar fOrsedda med nedsankning- 
ar och/elier upphdjningar anordnade att Ingrlpa i varandra f5r 
formedling av en vrldkraft mellan fastorganen. Exempelvis ar 
bSda fastorganen forsedda med rafflor som griper tag I varandra, 

20 varvid risken f6r sUrning mellan fastorganen minskar. Darmed ar 
det m5jllgt att overfSra en vridkraft mellan handledshuset och 
tilten pa ett sakert och effektlvt satt. Vidare mOjIiggdr detta en 
minskning av att antalet fdstelement. exempelvis skruvar, som 
hdller sarhman de samverkande fastorganen. 

25 

Enligt ytterligare en fdredragen utf5ringsform av uppflnningen in- 
nefattar manteidelen tva fastorgan pa vasentllgen motsatta sidor 
om manteidelen. Med fbrdel overfors vrldkraften genom ett av 
fastorganens fOrbindelse till handledshuset, varvid exempelvis 
30 kablage leds mellan tilten och handledshuset genom det andra 
fdstorganets fdrbindelse till handledshuset. Genom att tilten f6r- 
blnds till handledshuset I tvS fSrbindelser blir tilten stadlgare an 
om endast en fdrbindelse till handledshuset anvands. 

36 Enligt ytterligare en fdredragen utfdrlngsform av uppflnningen ar 
robothandleden utformad fdr en maximal hanteringsvikt om St- 
minstone 100 kg. Uppflnningen ar speclellt lampad fdr Industriro- 
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botar som §r utformade f6r stora hanterlngsvlkter, sdsom 100 kg 
eiler mer, eftersom sddana robotar krflver kraftlga och darmed 
stora tmar och robothandleder. TIdlgare Inom teknlkomradet har 
det ansetts som belt nadvSndigt med en gaffel melian tllten och 
5 robotarmen fOr att hantera dessa vikter. 

Uppflnningen avser Sven en industrirobot enllgt kravet 18 och en 
tilt enllgt kravet 19. 

10 Den i tllten inrdttade drivenheten Sr lampligen anordnad att 
Sstadkomma en vridning av en andra del hos tllten I fdrhSllande 
till en fSrsta del hos denna. Det llgger dock Sven inom uppfin- 
ningens ram att den I tllten InrSttade drivenheten ar anordnad att 
dstadkomma en vridning ay sjalva tllten 1 fdrhdliande till hand- 

15 ledshuset. Det llgger Sven inom uppfmningens ram att tlltens 
drivenhet Innefattar en fOrsta motor fdr vridning av tllten kring en 
fdrsta vridaxei och en andra motor f5r vridning av en andra del 
hos tllten i fdrhSllande till en fdrsta del hos tilten kring an andra 
vridaxei. Robothandledens och tlltens utformning §r I dvrigt an- 

20 passnlngsbar i beroende av Industrirobotens tlliampning. 

FIGURBESKRIVNING 

Uppflnningen kommer I det fSljande att nSrmare beskrlvas med 
25 hjaip av utfdringsexempel, med hdnvisning till bifogade ritnlngar, 
hos vilka: 

Figur 1 visar ett exempel pa en industrirobot. 

30 Figur 2 vIsar en robothandled och en tilt enllgt en utfdringsform 
av uppflnningen . 

BESKRIVNING AV UTFORINGSFORMER 

35 Figur 1 vIsar ett exempel p& en Industrirobot som innefattar en 
robothandled 8. Roboten innefattar en bas 1 , vilken Sr monterad 
mot ett underlag. Roboten innefattar vidare ett stativ 2. vllket Sr 
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vridbart i fOrhSliande till basen 1 kring en fOrsta axel 51 . Stativets 
vrldrorelse kring denna fOrsta axel 51 Sr i figur 1 indikerad med 
pilen A. I stativets dnde dr en fdrsta robotarm 3 vridbart lagrad i 
fdrhdilande till statlvet kring en andra axel 52. Den fdrsta ro- 

5 botarmens vridrorelse kring denna andra axel 52 ar i figur 1 indi- 
kerad med pllen B. Den visade industrlroboten innefattar vidare 
en andra robotarm 4, vilken Sr vridbart lagrad i den fdrsta ro- 
botarmens ytterSnde kring en tredje axel 53. Den andra robotar- 
mens vridrSrelse kring denna tredje axel 53 Sr i figur 1 indikerad 

10 med pllen C. Den andra robotarmen 4 innefattar tvS delar, en 
Inre del 4a och en yttre del 4b, varvid den yttre delen 4b Sr vrid- 
bar I forhSllande till den inre delen 4a kring en fj§rde axel 54. vil- 
ken sammanfalier med den andra robotarmens 4 iangdaxel. Den 
yttre deiens vridrorelse kring denna fjSrde axel 54 Sr i figur 1 In- 

15 dikerad med pilen D. Robothandleden 8 ar anordnad vid den yttre 
dnden hos robotarmen 4 och innefattar ett handledshus 9 som 
uppbSrs av den andra robotarmens yttre del 4b. Robothandleden 
8 innefattar vidare en i handiedshuset 9 lagrad handledsdel 5. 
h3r bendmnd tilt. 

20 

IHandledshuset 9 utgdr fdrdelaktigen en i fdrhSllande till robotar- 
men 4 separat konstruktionsdel och 3r Idmpligen idstagbar frdn 
robotarmen 4 sd att robothandleden 8 kan Idsgdras frdn robotar- 
men 4 i6r reparation eller utbyte. Handiedshuset 9 fSstes i detta 
25 fall vid robotarmen med hjSip av ISmpliga fSstelement, sdsom 
skruvar. bultar eller liknande. Eniigt en altemativ utfOringsform 
av uppfinningen utgdr handiedshuset 9 en integrerad del av ro- 
botarmen 4. 

30 Tilten 5 Sr vridbart lagrad vid handiedshuset 9 och dr vridbar 1 
fOrhdIlande till handiedshuset 9 kring en femte axel 55. Tlltens 
vridrdrelsen kring denna femte axel 55 dr i figur 1 indikerad med 
pilen E. 

35 Eniigt en foredragen utfdringsform av uppfinningen. vilken illu- 
streras I figur 2, innefattar tilten en fdrsta del 6a och en med den 
fdrsta delen fdrbunden andra del 6b. Den fdrsta delen 6a Sr vrid- 



8 



bart lagrad vid handledshuset 9 och &r vridbar kring den femte 
axein 55. Den andra delen 6b hos tilten ar anordnad att uppbSra 
etl verktygsfaste 7 eller llknande och Sr vridbar relativt den fOrsta 
delen 6a krlng en sjatte axel 56. Den andra delens 6b vrldrCrel- 
sen kring denna sjatte axel 56 ar i figur 1 Indlkerad med pilen F. 
Genom vridning av den fdrsta delen 6a hos tilten kring vridaxein 
55 astadkommes en vridning av hela tilten 5 relativt handledshu- 
set 9. och ddrlgenom relativt robotarmen 4. kring denna vrldaxel 
55. Genom vridning av den andra delen 6b hos tilten kring vrid- 
axein 56 astadkommes en vridning av verktygsfastet 7 bade re- 
lativt den fdrsta delen 6a hos tilten och relativt handledshuset 9. 
Vridaxein 56 ar fSretradesvis vinkelrat mot vridaxein 55. Vidare 
ar den andra delen 6b hos tilten lampligen sS anordnad att den, 
och darlgenom aven verktygsfastet 7, ar roterbar 1 ett eller flera 
hela varv kring vridaxein 56. 

Handledshuset 9, vid vilket tilten 5 ar lagrad. innefattar I den i 
figur 2 visade utfOringsformen tvS frSn handledshusets yttre ande 
utskjutande skanklar 10a och 10b. Dessa skanklar 10a, 10b ar 
anordnade att skjuta ut I handledshusets 9 och robotarmens 4 
langdriktning och uppvisar mellan varandra ett utrymme f6r mott- 
agande av tilten 5. Handledshuset 9 innefattar vidare tva fastor- 
gan 12a, 12b inrattade I varsitt av de utskjutande skanklarna 
10a, 10b. Dessa fastorgan 12a. 12b ar vridbart lagrade vid 
handledhuset 9 . Tilten 5, som i figuren 2 visas I genomskaming, 
ar vridbart fdrbunden med handledshuset 9 via handledshusets 
fastorgan 12a, 12b si att tilten ar vridbar kring vridaxein 55 rela- 
tivt handledshuset 9. Tiltens 5 fdrsta del 6a ar darmed inrattad 
vdsentligen mellan skanklarna 10a. 10b. Tilten 5 innefattar en 
drivenhet 14 fOr vridning av den andra delen 6b hos tilten relativt 
den fdrsta delen 6a kring vridaxein 56. Denna drivenhet 14 in- 
nefattar en motor 16 som innefattar ett motorhus 18. Drlvenheten 
14 ar inrattad att drlva rotationen av verktygsfastet 7. 

Enligt fdreliggande uppfinning innefattar motorhuset 18 en man- 
teldel 20 som dr utformad att farbinda ttiten 5 med handledshuset 
9. IMotorhuset 18 ar inrdttat att utgOra en yttre vagg hos tiitens 5 
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forsta del 6a. I detta exempel §r manteldelen 20 utformad att 
vrldbart fSrblnda tilten 6. eller narmare bestSmt den fOrsta delen 
6a hos tnten, till handledshuset 9 pa s& sStt att manteldelen 20 
ar fSrbunden med de vridbara fSstorganen 12a. 12b. Darmed 
sparas utrymme hos robothandleden genom att tllten 5 inte be- 
hdver f5rblndas till handledshuset 9 med en mellanllggande gaf- 
fel. Motorhuset 18 fungerar s4ledes bade som skydd fdr motorns 
16 drivkomponenter och som element far att fSrblnda tilten 5 med 
handledshuset 9. I detta exempel Sr motorhuset 18 och dSrmed 
aven manteldelen 20 och tiltens fOrsta del 6a vasentligen cylln- 
derformlgt, men det ar aven mdjiigt att lata motorhuset 18 vara 
vasentligen rektanguiart eller uppvlsa annan lamplig form. 

Motorn 16 ar fSretradesvis en elmotor, inrattad att alstra en kraft 
fdr att drive rotatlonen av verktygsfastet 7. Motorn 16 Innefattar 
darvid en rotor 21 och en stator 22. I figuren 2 visas statorn 22 I 
ett tvarsnitt. Statorn 22 ar vasentligen cylinderformad. varvid 
statorn 22 ar anordnad langs insldan av manteldelen 20. Mantel- 
delen 20 ar saiedes inrattad att omge statorn 22. Vidare aniigger 
statorn 22 mot manteldelens 20 insida. Darmed ar avstandet 
mellan statorn 22, som utgOr motorns radiellt sett yttersta drlv- 
komponent, och manteldelen 20, som utg6r motorhusets 18 radi- 
ellt sett yttersta komponent, lltet som mojilgt. vilket minskar 
motorns 16 och darmed tiltens 5 och robothandledens storiek I 
en riktning tvars tiltens 5 langdaxel. Vidare aniigger motorhuset 
18 direkt mot fastorganen 12a, 12b via manteldelen 20. Darmed 
fCrekommer inga onbdiga luftspalter mellan forblndelsen mellan 
tilten 5 och handledshuset 9 och motorns 16 radiellt sett yttersta 
drivkomponent statorn 22, vilket ytterllgare bidrar till att minska 
robothandledens storiek 1 en riktning tvars tiltens 5 langdaxel. 
Statorn 22 har vidare ett vasentligen cylinderformat hairum i 
mitten av och rakt igenom statorn 22 i statorns axiella riktning. 
Hairummet ar inrattat att mottaga rotorn 21, varvid rotorn 21 sa- 
iedes ar inrattad inuti statorn 22. 

Manteldelen 20 Innefattar vidare en ansats 24 inrattad att ut- 
skjuta fran och att I6pa runt manteldelens 20 cylinderformiga In- 
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sida. Statorn 22 &r InrSttad att aniigga mot ansatsen 24. Statorn 
22 aniigger mot ansatsen 24 med sin ena radiellt sig strdckande 
sida. Ansatsen 24 fSrhindrar darlgenom att statorn 22 fOrskjuts i 
en axiell riktning framdt, d v s I riktning mot verktygsfSstet 7. 

Motorhuset 18 innefattar vidare en dppnlng 23 inrattad att medge 
infdrande av statorn 22 och rotorn 21 i motorhuset 1 8 vid tlllverk- 
ningen av tllten 5. Oppningen 23 Sr hos den lllustrerade utfO- 
ringsformen inrattad i tiltens bakre del. Motorhuset 18 Innefattar 
vidare ett fdrslutnlngsorgan 26 inrSttat att fdrsluta Gppningen 23. 
FOrslutningsorganet 26 innefattar ett frSmre parti 28 inr^ttat att 
stlckas in i 5ppningen 23 och att mottagas innanfOr manteldelen 
20. Detta framre parti har lampligen en yttre diameter som va- 
sentligen motsvarar eller endast Sr nSgot mindre an den inre di- 
ametern hos manteldelens bakre parti. Det frSmre partial 28 ar 
inrdttat att trycka mot den bakre radiellt sig strSckande sidan av 
statorn 22 nSr fdrslutningsorganet 26 ar anbringat i Sppningen. 
Det framre partiet 28 trycker darmed statorn 22 mot ansatsen 24. 
Statorn 22 ar siledes inspand mellan f5rslutningsorganets 26 
framre parti 28 och ansatsen 24 nar fOrslutningsorganet tillsluter 
dppningen 23. Fdrslutnlngsorganet 26 fdstes lampligen vid man- 
teldelen 20 med hjaip av lampiiga fastelement, sdsom skruvar 
eller liknande. 

IS/lanteldelen 20 ar fdrsedd med fastorgan 30a, 30b inrattade pa 
manteldelens 20 utsida. Dessa fastorgan 30a, 30b ar lampligen 
utformade direkt i manteldelen 20 sa att de utg6r en Integrerad 
del av denna. Fastorganen 30a, 30b Sr inrattade att fdrbinda 
manteldelen 20 och dSrmed tilten 5 till de vridbara fastorganen 
12a, 12b hos handledshuset 9. Fastorganen 30a. 30b ar vridfast 
fdrbundna med de vridbara fastorganen 12a, 12b, varvid tilten 5 
ar vridbar kring fastorganens 12a, 12b vridaxel 55 genom vrid- 
ning av fastorganen 12a, 12b. Vrldaxein 55 ar hos den iliustrera- 
de utfdringsformen vasentllgen vinkelrat mot handledshusets 9 
och robotarmens 4 langdriktning. Handledshuset 9 innefattar vi- 
dare medel f6r att styrbart vrida fitmlnstone ett av fastorganen 
12a. 12b pa ett inom teknikomrSdet kant satt. Hos den i figur 2 
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visade utfdrlngsformen innefattar detta medei en med fSstorganet 
12a fdrbunden drivrem 27, vilken drivs av en I handledshuset 9 
eller robotarmen 4 anordnad motor (ej visad). Saledes ar tflten 5 
vridbar, eller tiitbar, kring vridaxein 55 pa ett kontrollerbart satt. 

5 

Fastorganen 30a, 30b §r utformade att passa Ihop med varsitt av 
fdstorganen 12a, 12b. Hos den illustrerade utfOringsformen §r 
manteldelens 20 utsida utformad att utgdra fdstorganen 30a, 
30b. Handledshusets 9 fdstorgan 12a. 12b ar sdledes forbundna 
10 med tilten 5 direkt mot manteldelens 20 utsida. Fastorganen 30a. 
30b pS manteldelens 20 utsida inniefattar vardera en yta 35 som 
stracker sig vasentllgen vinkelrat mot vridaxein 55. Denna yta 35. 
vilken lampligen ar vasentllgen cirkular. ar Inrattad att anilgga 
mot en motsvarande, lampligen vasentllgen cirkuiar, yta 15 hos 
15 ett av handledshusets 9 fSstorgan 12a, 12b. Siledes stracker sig 
aven respektive yta 15 hos handledshusets 9 fastorgan 12a, 12b 
vasentllgen vinkelrat mot vridaxein 55. Namnda mot varandra an- 
liggande ytor 15, 35 hos fastorganen 30a, 30b, 12a. 12b ar vida- 
re fast fiirbundna till varandra med fastelement, exempelvis med 
20 skruvar. Vidare innefattar respektive yta 35 hos manteldelens 20 
fastorgan 30a, 30b en urtagning 33 anpassad att mottaga en ax- 
eltapp 13 hos handledshusets fastorgan 12a, 12b. Darmed 
astadkoms en saker fdrbindelse mellan fastorganen 30a, 30b hos 
manteldelen 20 och fastorganen 12a, 12b hos handledshuset 9. 

25 

Vidare innefattar namnda ytor 35 hos manteldelens 20 fastorgan 
30a, 30b nedsanknlngar och upphSjningar, foretradesvis I form 
av rafflor, som ar inrattade att ingrlpa med motsvarande ned- 
sanknlngar och upph6jningar hos de motsvarande ytorna 15 hos 

30 handledshusets 9 fastorgan 12a, 12b. Rafflorna ar inrattade att 
fdrmedia ett vrldmoment mellan fastorganparen 12a, 30a, 12b. 
30b. En vridning hos ett fastorgan 12a. 12b 6verf5rs saiedes ef- 
fektlvt till dess motsvarande fastorgan 30a. 30b genom att raff- 
lorna griper tag I varandra. Darmed bllr det mSjIigt att minska 

36 antalet fastelement, exempelvis antalet skruvar, inrattade att fast 
forblnda fastorganen 12a, 30a, 12b, 30b till varandra. 
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Det ena paret av fSstorgan 12b. 30b dr hos den illustrerade utfd- 
ringsformen framst inrSttat att stddja tilten 5 och inte for att 
dverfdra nigon vridkraft. VIdare Sr detta fastorganpar 12b, 30b 
lampllgen utformat att underiatta en passage av kablar for elekt- 
rlcitet och/eller styrslgnaler frSn handledshuset 9 till tilten 5. I fi- 
gur 2 visas schematiskt ett kabelpaket 42 i den andra utskjutan- 
de skankein 10b som passerar frSn handledshuset 9 till tilten 5 
genom en passage anordnad i nSmnda fastorganpar 12b. 30b p& 
ett Inom teknikomrfidet kSnt sfltt. Hos en alternativ utfOrlngsform 
av uppfinningen 0verf5rs kraften frSn motorn i handledshuset 9 
till tilten 5 f6r vridning av tilten 5 med hjaip av bada fastorganpa- 
ren 12a. 30a. 12b, 30b. Vidare ar det mdjligt att utforma fastor- 
ganen 12a, 12b, 30a, 30b pS annat satt an det har visade, exem- 
pelvis med nagon form av kuggmekanism f6r dverfdring av vrid- 
kraft hos ett fastorganpar. 

Motorns 16 stator 22 innefattar hos den illustrerade utfdrlngsfor- 
men ett statorplatpaket och en statorllndning. Statorlindningen ar 
inrattad att alstra ett magnetfait nar en elektrlsk strom bringas att 
flyta genom llndningen. Statorpiatpaketet innefattar ett flertal pa- 
rallellt placerade statorplStar med elektrisk Isolering Inskjuten 
meilan plStama. Statorpiatarna ar inrattade att fdrstarka mag- 
netfaitet som alstras nar str&m flyter genom statorlindningen. 
Den elektriska isoleringen ar inrattad att minska de virvelstrdm- 
mar som kan uppsta i statorpiatarna. Statorplatpaketet ar vidare 
inrattat I direkt anslutning till insidan av manteldelen 20. 

Motorns 16 rotor 21 Innefattar ett antal permanentmagneter och 
en rotoraxel 36. Nar ndmnda magnetfait alstras av statorn 22 I 
det omrSde av motorn 1 6 dar rotorn 21 befinner sig genereras en 
elektromagnetlsk kraft som verkar pa permanentmagneterna. 
Kraften pa permanentmagneterna bringar rotorn 21 och rotorax- 
eln 36 att rotera. F6r att underiatta rotationen av rotoraxein 36 ar 
rotoraxein 36 vridbart lagrad i en lagring 38 i motorhuset 18. Hos 
den I figur 2 visade utfOringsforment ar denna lagring 38 anord- 
nad i fSrslutnlngsorganet 26. Drivenheten 14 Innefattar vidare 
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Idmpligen en bromsanordning 40 inrSttad att vid behov bromsa 
rotoraxelns 36 rotation. 

Drivenheten 14 innefattar vidare en vaxel 15, varvid rotoraxein 
5 36 ar kopplad till v^xeln 15. VSxeln 15 ar inrattad att fiverfSra 
rotoraxelns 36 roterande rSrelse till verktygsfSstet 7. Melian vax- 
eln 15 och motorn 16 innefattar motorhuset 18 ytterligare en lag- 
ring 39 for rotoraxein 36. VSxeln 15 dstadkommer en nedvSxIIng 
av rotoraxelns 36 varvtal vid dverfdringen av rotationsrdrelsen till 
10 verktygsfSstet 7, varvid vdxeln 15 aven transformerar rotoraxelns 
36 vridmoment till ett hogre vrldmoment. Enligt en fdredragen 
utfdringsform Sr vdxeln 15 InrSttad att vaxia rotatlonsrOrelsen 
sS sStt att 100 rotoraxelvarv motsvarar ett varv hos verktygsfSs- 
tet 7. Hos alternatlva utfdrlngsformer har vSxeln en nedvaxling 
15 melian 80-200. Motorhuset 18 Sr inrSttat att utgdra en sits f6r 
vdxeln 15. varvid motorhuset 18 aven uppbar vdxeln 15. 

Rotorns 21 rotation overfdrs siledes till verktygsfastet 7 via vSx- 
eln 15. varvid verktygsfastet 7 ar roterbart kring vridaxeln 56. 

20 Vridaxeln 56 ar hos den lllustrerade utfftringsformen vasentligen 
parallell och sammanfjaliande med tiltens 5 langdriktning och va- 
sentligen vinkelrat mot vridaxeln 55. Drivenheten 14 ar sSledes 
inrattad att rotera verktygsfastet 7 kring vridaxeln 56. Verktygs- 
fastet 7 ar anpassat f6r fastning av ett verktyg till verktygsfastet 

25 7, varvid verktyget ar roterbart melian olika lagen medelst 
drivenheten 14. Hos den illustrerade utfdringsformen ar verk- 
tygsfastet 7 en vridskiva. 

Hos en alternativ utfSringsform av en robothandled enligt uppfin- 
30 ningen ar tllten endast fdrbunden med handledshuset I en fOrbin- 
delsepunkt, varvid tllten exempelvis ar lagrad i en enda frSn 
handledshuset utskjutande skankel, Darmed blir det mSJIigt att 
minska robothandledens storiek ytterligare. 

35 Hos den i figur 2 illustrerade utfdringsformen av uppfinningen ar 
den I tilten 5 inrattade drivenheten 14 anordnad att dstadkomma 
en vridning av en andra del 6b hos tllten i fdrhallande till en fdr- 
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sta del 6a hos denna. sdsom ovan beskrivits. Det ligger dock 
aven Inom uppfinningens ram att den i tilten Inrattade drivenhe- 
ten ar anordnad att dstadkomma en vridning av sjaiva tilten i ffir- 
hallande till handledshuset, d v s en vridning av tilten 5 kring 
vridaxein 55. Enllgt sistnamnda utfSringsform ar drivenhetens 
motor exempelvis inrattad I tilten 5 pi det satt som visas i figur 2, 
d V s med sin axialriktning vinkelrdtt mot vridaxein 55, varvid en 
vridkraft 6verfdrs U&n motorns utgdende axel till ett vrldbart 
fastorgan hos tilten via ett lampligt vaxelarrangemang. Det ligger 
aven inom uppfinningens ram att tiltens drivenliet innefattar en 
fSrsta motor fdr vridning av tilten kring vridaxein 55 och en andra 
motor fSr vridning av en andra del hos tilten i fdrhailande till en 
fdrsta del hos tilten kring vridaxein 56. 

Den visade utfSringsformen skail aven i Gvrlgt endast ses som ett 
Icke begransande exempel av uppfinningen, vllken dr fritt varler- 
bar inom ramen f&r de efterfOljande patentkraven. 

Exempelvis ar tiltens form anpassningsbar i beroende av Indu- 
strirobotens tiliampning. Vllken sorts fastorgan som heist enligt 
kand eller framtida teknik ar anyandbar 1 samband med uppfin- 
ningen. Det ar vidare mSjIlgt att lita tiltens fastorgan vara vrld- 
bart lagrade relatlvt motorhuset medan handledshusets fastorgan 
ar fasta relatlvt handledshuset. Motorn I tilten kan vara en motor 
baserad pa en kemlsk reaktlon Istailet fflr baserad pS elektricitet. 
Vaxelns utvaxling kan fdrandras eller si kan vaxein uteiamnas 
helt. Likasa ar det mdjiigt att uteiamna verktygsfastet, varvid 
motorn I tilten direkt driver ett verktyg sdsom en borr, Vidare kan 
industriroboten enllgt uppfinningen naturligtvis vara fdrsedd med 
ett stdrre sdvai som mindre antal samverkande robotarmar an 
vad som visas I figur 1 och aven 1 6vrigt ha en annan utformning 
an vad som visas 1 figurerna. 



PATENTKRAV 



1. Robothandled f6r en industrirobot, vllken robothandled (8) 
innefattar ett handledshus (9) och en vid handledshuset (9) lag- 

5 rad handledsdel (5), har benamnd tilt, varvld tilten (5) Sr vridbar 
relativt handledshuset (9) kring en vridaxel (55) och innefattar en 
drivenhet (14), vilken innefattar en motor (16) med ett motorhus 
(18), kMnnatacknad av att en manteldel (20) hos motorhuset §r 
utformad att fdrbinda tilten (5) med handledhuset (9). 

10 

2. Robothandled enligt kravet 1, Kannetegknad av att tilten In- 
nefattar en fOrsta del (6a), vilken ar vridbar relativt handledshu- 
set (9) kring en fdrsta vridaxel (55), och en med den fdrsta delen 
(6a) fdrbunden andra del (6b), vilken ftr utformad att bSra ett 

15 verktygsfSste (7) eller dyllkt och Sr vridbar relativt den fOrsta de- 
len (6a) kring en andra vridaxel (56). 

3. Robothandled enligt kravet 2, kannetecknad av att drivenhe- 
ten (14) ar anordnad far vridning av den andra delen (6b) relativt 

20 den fdrsta delen (6a) kring den andra vridaxein (56). 

4. Robothandled enligt kravet 1 eller 2. Kannetechnad av att 
drivenheten (14) Sr anordnad fdr vridning av tilten (5) relativt 
handledshuset (9). 

25 

5. Robothandled enligt ndgot av foregSende krav. KgnnetecK- 
nad av att manteldelens utsida dr utformad att fdrbinda tilten (5) 
med handledshuset (9). 

30 6. Robothandled enligt nligot av f6reg§ende krav. hannetecK= 
nad av att motorn (16) innefattar en I motorhuset (18) anordnad 
stator (22) och rotor (21), varvid manteldelen (20) Sr inrSttad att 
omge statorn (22). 

35 7. Robothandled enligt kravet 6. kannateeknad av att statorn 
(22) aniigger mot manteldelen (20). 
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8. Robothandled enligt kravet 7. icflnnAtecknad av att statorn 
(22) aniigger mot manteldelens insida. 

9. Robothandled enligt krav 8, kannatacknad av att mantel- 
5 delens insida innefattar en ansats (24), varvid statorn (22) aniig- 
ger mot ansatsen (24) fdr att fSrhindra farskjutnlng av statorn 
(22) i en axlell riktning reiativt motorhuset (1 8). 

10. Robothandled enligt ndgot av kraven 6-9, kSnnrteoknad av 
10 att motorhuset (18) innefattar en oppning (23) inrSttad att medge 

infdrande av statorn (22) i motorhuset, varvid motorhuset (18) 
innefattar ett fdrslutningsorgan (26) inrattat att f5rsluta dppning- 
en (23). 

15 11. Robothandled enligt kravet 10. ksnnetecknad av att fOr- 
slutningsorganet (26) Innefattar ett frSmre parti (28) Inrdttat att 
mottagas innanf5r manteldeien (20). 

12. Robothandled enligt kraven 11 och 9. KgnnetecKnad av att 
20 statorn (22) ar inspSnd melian forslutningsorganets f ram re parti 

(28) och manteldelens ansats (24). 

13. Robothandled enligt nSgot av fOregdende krav, kannetePk- 
nad av att manteldeien (20) pS sin utsida Sr fdrsedd med Stmin- 

25 stone ett fSstorgan (30a, 30b). vilket Sr vridfast forbundet med ett 
motsvarande fdstorgan (12a, 12b) hos handledshuset (9). 

14. Robothandled enligt kravet 13, kanneteeknad av att man- 
teldelens fdstorgan (30a, 30b) innefattar en urtagning (33) och 

30 handledshusets fSstorgan (12a. 12b) innefattar en i nSmnda ur- 
tagning mottagen axeltapp (1 3). eller vice versa. 

15. Robothandled enligt kravet 13 eller 14, k^nnetepknad av 
att ett fastorgan (30a, 30b) hos manteldeien och motsvarande 

35 fastorgan (12a, 12b) hos handledshuset (9) aniigger mot var- 
andra via inbdrdes aniiggningsytor (15, 35), varvid dessa anligg- 
ningsytor (15. 35) ar fdrsedda med nedsSnkningar och/eller upp- 
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hojningar anordnade att ingripa i varandra fOr fdrmedling av en 
vridkraft melian fSstorganen. 

16. Robothandled enligt ndgot av kraven 13-15, kSnnetecknad 
av att manteldelen (20) ar forsedd med tvd fSstorgan (30a, 30b) 
pd v3sentligen motsatta sidor om manteldelen. 

17. Robothandled enligt ndgot av fOregdende krav. kanneteck- 
nad av att robothandleden (8) dr utformad far en maximal han- 
teringsvikt om dtminstone 100 kg. 

18. Industrlrobot, kannetecknad av att Industriroboten Inne- 
fattar en robottiandled (8) enligt nSgot av kraven 1-17. 

19. Tilt avsedd att vara lagrad vid ett handledshus I en robot- 
handled far en industrirobot, varvid tilten (5) 3r vridbar relatlvt 
handiedshuset kring en vridaxel (65) och innefattar en drivenhet 
(14), vilken Innefattar en motor (16) med ett motorhus (18), JSSnr 
netecknad av att en manteldel (20) hos motorhuset (18) dr ut- 
formad att fdrbinda tilten (5) med handiedshuset. 

20. Tilt enligt kravet 19, kannateeknad av att tilten innefattar en 
fdrsta del (6a), vilken dr vridbar relativt handiedshuset kring en 
f&rsta vridaxel (55), och en med den forsta delen (6a) fdrbunden 
andra del (6b). vilken ar utformad att bSra ett verktygsfaste (7) 
eller dylikt och §r vridbar relativt den fdrsta delan (6a) kring en 
andra vridaxel (56). 

21. Tilt enligt kravet 20. kannetecknad av att drivenheten (14) ar 
anordnad fdr vridning av den andra delen (6b) relativt den fdrsta 
delen (6a) kring den andra vrldaxein (56). 

22. Tilt enligt kravet 19 eller 20, kannetecknad av att drivenhe- 
ten (14) dr anordnad fdr vridning av tilten (5) relativt handiedshu- 
set. 
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S AMMAN DRAG 

Robothandled far en Industrirobot, vllken robothandled (8) inne- 
fattar en vid ett handledshus (9) hos Industriroboten lagrad 
handledsdel (5). hSr benSmnd tilt. Tilten (5) ar vrldbar relatlvt 
handledshuset (9) kring en vrldaxel (55) och innefattar en 
drivenhet (14). vilken innefattar en motor (16) med ett motorhus 
(18). 



(Flgur 2) 
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